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® Schwimmende Wellenkraftmaschine fur die Erzeugung von Strom 

<57) Zur Erzeugung von Strom dient eine Wellenkraftmaschine 
bestehend aus einem getauchten, rohrenformigen Grund- 
korper (1), an dem sternformig angeordnet mehrere Konso- 
len (2) bis hinauf zum Wasserspiegel auskragen, an deren 
Enden je ein als "Zweiarmiger Hebel" wirkender Haltearm (4) 
gelagert ist. der von dem Schwimmer (7) entsprechend den 
Wellenbewegungen ausgelenkt wird und die Hebelkrafte 
aller Haltearme (4) uber Hubstangen (10) und (12) sowie 
Umlenkwellen (15) auf ein zentrales Kegelradgetriebe (19) 
ubertragen werden, mit denen das schaltbare Gbersetzungs- 
getriebe (21) den massenveranderlichen Schwungkorper 
(23) treibt, der seine kinematische Energie uber einen 
Stromungswandler (37) zum Antrieb mehrerer Generatoren 
abgibt. 

Der Grundkorper (1) ist mit Ketten (61) von Ankergewichten 
(62) gehalten und wird von Ankerwinden (60) entgegen 
seiner Auftriebskraft so tief abgetaucht, daB die Haltearme 
(4) frei schwimmend in Hone des Wasserspiegels gehalten 
sind und somit keine Stampfbewegungen auf sie ubertragen 
werden. 

Mit einem iangsbeweglichen Gewichtskdrper (42) wird im 
Haltearm (4) ein zusatzliches Drehmoment urn Lager (3) 
erzeugt, das entsprechend der Neigungsrichtung von Halte- 
arm (4) das Auftriebsmoment oder das Abtriebsmoment von 
Schwimmer (7) unterstutzt. 
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Beschreibung 



Die Erfindung bczieht sich auf eine schwimmende 
Anlage zur Erzeugung von Strom aus der Bewegung 
der Wasserwellen. . 5 

Es ist bekannt, daB fur die Stromerzeugung schwim- 
mende Kraftmaschinen eingesetzt werden, die von der 
Bewegung der Oberflachenwellen angetrieben werden. 
Nach der Art, wie diese Maschinen die Wellenhohe und 
die Wellenneigung arbeitswirksam nutzen, sind vier io 
Wandlertypen stellvertretend fur viele Varianten zu 
nennen. ("Nutzung der Wellenenergie". Broschiire des 
Instituts fur Wasserbau und Wasserwirtschaft der Tech- 
nischen Universitat Berlin.): 

15 

CockerellfloB: Es werden mehrere Schwimmpon- 
tons miteinander verbunden und die Relativbewe- 
gung der einzelnen Elemente untereinander wird 
energetisch mit hydraulischen Pumpen genutzt. 
Salter Ente: Ein Schwingkorper besonderer Form 2 o 
schwingt urn eine wellenparallele Achse und seine 
Energie wird energetisch mit hydraulischen Pum- 
pen genutzt. ... 
Kayserboje: Ein Schwimmkorper innerhalb einer 
Boje erfahrt eine Relativbewegung zur Boje, die 2 5 
mit hydraulischen Pumpen genutzt wird. 
Masuda Kammer: Durch Wellenbewegung wird 
Luft aus einem nur gegen die Wasserflache offenen 
Raum uber eine Turbine geleitet, ebenso die in der 
Gegenphase ruckstromende Luft. 30 



Diese Wellenkraftmaschinen arbeiten nach dem Pnn- 
zip, die vertikalen Wellenbewegungen in arbeitswirksa- 
me Dreh- oder Hubbewegungen umzuformen. Hierbei 
werden sowohl Wasser als auch Luft als kraftubertra- 35 
gendes Medium eingesetzt. Sobald Druckluft fur den 
Antrieb von Arbeitsmaschinen eingesetzt 1st, wird auch 
die Moglichkeit genutzt, Wellenenergie zu speichern 
(DE31 30 095C2). 

In DE-PS 5 51 141 von der die Erfindung ausgeht, ist 40 
eine Wellenkraftmaschine beschrieben, die Wellenener- 
gie auf mechanischem Wege in elektrischen Strom urn- 
wandelt und deren Gehausekorper (Prahm) mittels An- 
kertrossen und Ankerwinden in einer teilweise getauch- 
ten Position, kurz unterhalb des Wasserspiegels gehal- 45 
ten wird. Fur die Energieaufnahme sind Antriebs- 
schwimmkorper vorgesehen, die die Wellenbewegun- 
gen mit vertikal arbeitenden Zahnstangen. Zahnrader, 
Sperrkiinkenschaltrader, Schwungscheiben oder Krei- 
sel im Innern des Prahms in eine gleichfdrmige Umdre- 50 
hung versetzen, mit denen Dynamos angetrieben wer- 
den. 

Diese Anlage benGtigt einen groBen Gehausekorper, 
in dem Dome fur die Fiihrung der Antriebsschwimm- 
korper, ein Turmgehause, eine Ausbuchtung fur die 55 
Stromableitung, Gehausekammern sowie Maschinen- 
kammern und Laufgange integriert sind. Der Prahm 
schwimmt nur teilweise getaucht, well die Dome bis 
uber den Wasserspiegel hinauf ragen und die Antnebs- 
schwimmkorper von oben auf den Wellen gehalten sind. eo 
Wird der Prahm von hohen Wellen Uberrollt, driicken 
ihn die Wassermassen in die Tiefe. Beim anschlieBenden 
Wiederaufschwimmen werden ruckartige Krafte auf die 
Verankerungen wirksam, die zum Bruch der Halterun- 
gen und zum Kentern des Prahms fiihren konnen. Diese 6 5 
Gefahr wird besonders durch die Einfuhrung der An- 
kertrossen in das oberhalb des Wasserspiegels angeord- 
nete Turmgehause und durch seine flache Tellerform 



verstarkt. Die Antrieb:, Ximmkorper mussen das Ge- 
wicht der Zahnstangen tragen. Von ihrem Eigengewicht 
werden an den Zahnstangen beim Aufwartshub entge- 
gengerichtete Krafte wirksam, die bei kleinen Wellen 
ihre Hubhohe einschranken. Insgesamt werden bei der 
Energieumwandlung groBe Massen bewegt, sie lassen 
sich nicht auf das vorhandene, unterschiedliche Wellen- 
angebot abstimmen. Fur den Gleichlauf der Dynamos 
sind Schwungscheiben oder Kreisel vorgesehen, die je- 
doch fur eine wesentliche Speicherung der Drehenergie 
nicht vorgesehen sind. 

In DE-OS 29 21 381 ist eine schwimmende Wellen- 
kraftmaschine beschrieben, bei der die Wellenbewegun- 
gen von sternformig ausgerichteten Tragwerken mit je 
einem angesetzten Schwimmer aufgenommen werden, 
die am Umfang eines Zentralkorpers vertikal beweglich 
angesetzt sind und mit einem Winkelgestange auf hy- 
draulische Pumpen kraftubertragend wirkea mit denen 
ein Arbeitsmittel unter Druck gebracht wird, das eine 
Wasserturbine mit angekoppeltem Generator treibt. 
Der Zentralkorper ruht mit seinem Gewicht auf den 
Schwimmern und erzeugt in seinen Tragwerken Krafte, 
die im Rhythmus der Wellenbewegungen die Pumpen 
betatigen. Jeder Pumpenkolben kann erst dann wechsel- 
seitige Hubbewegungen ausfuhren, wenn am Schwim- 
mer der Gegendruck in Richtung Zentralkorper abfallt, 
was nur bei abwarts gerichteten Wellenbewegungen 
moglich ist und wenn die ubrigen Schwimmer geniigend 
Auftrieb erhalten, bis der Zentralkorper an dem zu ent- 
lastenden Schwimmer nicht in Richtung Wellental nach- 
kippen kann. Der Gegendruck kann nur bei hohen Wel- 
len aufgehoben werden, weil bei ihnen die Eintauchtie- 
fen der Schwimmer iiberwunden werden konnen. Das 
kraftubertragende System dieser Anlage ist daher nur 
bei hohen Wellen arbeitswirksam. Diese Wellenkraft- 
maschine ist konstruktiv auf eine bestimmte Wellenian- 
ge optimal ausgelegt und kann sich dem unterschiedli- 
chen Wellengang nicht anpassen. 

In US-44 80 966 ist eine schwimmende Wellenkraft- 
maschine beschrieben. an deren Zentralkorper sternfor- 
mig mehrere Auslegerarme vertikal schwenkbar gehal- 
ten sind, die mit je einem Schwimmer die Wellenbewe- 
gungen aufnehmen. Die Hebelkrafte werden, separat 
fur jedes Schwimmersystem, auf eine vertikal arbeiten- 
de Hubstange Qbertragen. Diese werden fQr den An- 
trieb eines hydraulisch wirkenden Obertragungssystems 
eingesetzt, an dessen Ende Motore fur den Antrieb von 
Stromerzeuger gekoppelt sind. 

Von den Auslegerarmen konnen nur dann Schwenk- 
bewegungen ausgefuhrt werden, wenn sie nicht parallel 
zur Welle ausgerichtet sind, weil die HGhenveranderun- 
gen am Zentralk6rper synchron mit den Hohenverande- 
rungen der jeweiligen Welle verlaufen. Hierdurch arbei- 
ten nur ein Teil der gesamten Schwimmer kraftwirksam. 
An den Auslegerarmen konnen die Hebellangen nicht 
auf eine optimale Wirkung eingestellt werden, so daB 
bei unterschiedlichen Wellenhohen an den Pumpen er- 
hebliche Schwankungen der Hublangen und der Hub- 
krafte entstehen. 

Der Energiestrom im Seegang ist von der Wellenho- 
he und von der Wellenperiode abhangig. Jeder Seegang 
ist eine Folge der Aneinanderreihung individueller Wel- 
len mit unterschiedlichen Hohen und Perioden, deren 
Wellenrichtungen nicht unbedingt parallel verlaufen. 
Aus diesen Eigenschaften ergibt sich, daB Wellenkraft- 
maschinen nicht das gesamte Energieangebot nutzen 
konnen, sondern entsprechend ihrer Arbeitsweise, ihrer 
Gr6Be und ihrer Masse auf ein bestimmtes Wellenspek- 
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trum ausgelegt sind. J 

GroOe und schwere Schwimmkorper konnen in klei- 
nen Wellen nur wenig genutzt werden, andererseits 
konnen kleine und leichte schwingende Massen auch 
nur einen geringen Teil der Wellenenergie aufnehmen. 

Schwingarmsysteme mussen ihre Schwimmpontons 
parallel zur Wellenrichiung ausrichten, damit beim 
Durchlaufen der Welle die sinuskurvenartige Wellen- 
form optimal genutzt wird. Hebelartig wirkende 
Schwimmer konnen quer zur Schwingebene anlaufen- 
den Wellen nicht nutzen, weii sich der Anlenkpunkt und 
der Schwimmer auf gleicher Hohe befinden. Soweit 
hierfur Leiteinrichtungen vorgesehen sind machen sie 
solche Anlagen schwer und teuer. Bei Anlagen, die Wel- 
lenenergie uber hydraulische Pumpen nutzen, wird ein 
Teil dieser Energie von dem inneren Widerstand der 
Pumpen aufgezehrt. Anlagen, in denen Druckluft als 
speicherfahiges Medium erzeugt wird, benotigen hierzu 
groBvolumige, drucksichere Speicherraume, die den 
Schwimmkorper verteuern. 

Der Erfindung iiegt die Aufgabe zugrunde, die Wel- 
lenkraftmaschine nach DE-PS 5 51 141 dadurch zu opti- 
mieren t daB die Wellenenergie uber Schwingschwim- 
mer aufgenommen wird und sie auf mechanischem We- 
ge fur den Antrieb von Stromerzeuger zu nutzen und 
hierfur die Moglichkeit vorzusehen, diese Energie kurz- 
zeitig speichern zu konnen. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Patent- 
anspruches 1 gelost Hierzu soil die Anlage so ausgelegt 
sein, daB ein breites Energiespektrum genutzt wird und 
zum Erreichen eines hohen Wirkungsgrades sich die 
krafterzeugenden Maschinen auf die unterschiedlichen 
WellengroBen und das Energieaufkommen optima! ein- 
stellen. Hierzu soil der Grundkorper mit dem Meeres- 
boden so hohenstabil verankert sein, daB kraftmindem- 
de Stampfbewegungen vermieden werden und die ener- 
gieaufnehmenden Schwimmer in einer Hohe nivelliert 
sind, die optimale Schwimmerauslenkungen moglich 
machen und dabei auch den Tidehub beriicksichtigen. 
Bewegliche Gewichtskorper sollen in den Haltearmen 
zusatzliche Hebelmomente erzeugen und sie unterstiit- 
zend in den KraftfluB einbeziehen. Insgesamt soil die 
Anlage so kompakt gehalten sein, daB es lohnt sie nach 
der Sektionsbauweise herstellen zu konnen. Bei extrem 
hohen Wellen soil die Anlage in beruhigte Wassertiefen 
abgetaucht werden konnen und so vor Schaden gesi- 
chert sein. Ober Seekabel soil der erzeugte Strom zur 
Kuste transportiert werden. 

Die mit der Erfindung erzielten Vorteile bestehen 
darin, daB fur den Antrieb von Stromerzeuger die Wel- 
lenkraft mechanisch genutzt wird, ohne ein Zwischen- 
medium einzusetzen. Mit der Anordnung eines in den 
KraftfluB zwischengeschalteten Schwungkttrpers wer- 
den die unterschiedlichen Wellenimpulse geglattet und 
kurzzeitig gespeichert. Dies ist besonders dann vorteil- 
haft, wenn die aufgenommenen Energien nicht sofort 
genutzt werden und wenn beim Anlaufen bereits abge- 
schalteter Generatoren ein erhohter Energiebedarf er- 
forderlich wird. Durch seine hohenstabile Verankerung 
des Grundkorpers werden fur die Schwingschwimmer 
Anlenkpunkte geschaffen, die von Stampfbewegungen 
wenig beeinfluBt sind und damit die Hohenveranderun- 
gen der beiden Wellenamplituden am Hebelsystem 
wirksam werden lassen. Gleichzeitig wird hiermit er- 
reicht, daB auch quer zur Schwingebene anlaufende 
Wellen, Hbhenvera'nderungen ubertragen. Weil die Hal- 
tearme und die schweren kraftiibertragenden Hubstan- 
gen als Schwimmkorper ausgebildet sind, werden vom 
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Eigengewicht he., ufirende Gegenkrafte am Hebelsy- 
stem unwirksam, was sich besonders gunstig bei kleinen 
Wellen auswirkt. Mit dem abgetauchten Grundkorper 
wird erreicht. daB kleinere Wellen die Anlage uberrol- 
5 len und sich ungebremst auf die Schwimmkorper zube- 
wegen. 

Die krafterzeugende Arbeitsweise der Gewichtskor- 
per im Haltearm und die gesteuerte Zufuhrung von Bal- 
lastwasser in die Schwimmer bewirken, daB die Auf- 
io triebs- und die Abtriebskrafte am Hebelsystem unter- 
stiitzt werden und so groBere Hubbewegungen und 
Krafte auf die kraftiibersetzenden Maschinenteile wir- 
ken. 

Mit der Moglichkeit, den Haltearm vertikal beweg- 
15 lich am Schwimmer anzulenken und ihn mit einer Ver- 
stellvorrichtung kurzzeitig so auszurichten, daB seine 
Schwingbewegungen gleiche Auslenkungswinkel urn 
die horizontal Achse seines Drehpunktes beschreiben, 
wird erreicht, daB sich der Schwimmer auf unterschied- 
20 liche Wellenhohen individuell einstellen laBt. Weil die 
Anlage tauchfahig ausgestaltet ist, konnen extreme 
Wellen und Stiirme der getauchten Anlage nicht gefahr- 
lich werden. Dies dlirfte besonders in solchen Seegebie- 
ten von Vorteil sein, in denen Wirbelsturme und Unter- 
25 wasserbeben moglich sind. 

Der Konstruktionsaufbau der Anlage erlaubt es, die 
Anlage in kleineren Werften herzustellen, ihren Trans- 
port in horizontaler Lage vorzunehmen und die Monta- 
ge der Schwimmer und der Haltearme erst vor Ort vor- 
30 zunehmen. Es ist vorstellbar, daB vor gefahrdeten Ku- 
sten solche Anlagen wegen ihres getauchten Grundkor- 
pers und ihrer energieabmindernden Arbeitsweise der 
Schwimmer wie Wellenbrecher wirken und deshalb un- 
terstiitzend fur den Kustenschutz wirksam werden kon- 
35 nen, wenn sie nebeneinander und in naher Entfernung 
zur Kuste stationiert sind. 

In der Zeichnung ist ein Ausfuhrungsbeispiel der An- 
lage schematisch veranschaulicht. 
Es zeigen: 

40 Fig. 1 einen Schnitt durch die Anlage tangs der Linie 
I- 1 in Fig. 2. 

Fig. 2 einen Schnitt langsder Linie 11*11 in Fig. K 
Fig. 3 einen Schnitt langsder Linie 1IMII in Fig. 1. 
Fig. 4 einen Schnitt langs der Linie 1V-IV in Fig. 5, als 
45 Einzelheit der Zahnstangen u. Zahnrader. 

Fig. 5 einen Schnitt langs der Linie V-V in Fig. 4, als 
Einzelheit der Zahnstangen. 

Fig. 6 einen Schnitt langs der Linie VI-VI in Fig. 2, als 
Einzelheit des Haltearms in Normallage. 
50 Fig. 7 einen Schnitt langs der Linie VI I -VI 1 in Fig. 6. 
Fig. 8 einen Schnitt langs der Linie VI-VI in Fig. 2, als 
Einzelheit des Haltearms im WellentaL 

Fig. 9 einen Schnitt langs der Linie VI-VI in Fig. 2, als 
Einzelheit des Haltearms im Wellenberg. 
55 Fig. 10 einen Schnitt durch die kraftubertragenden 
Maschinenteile von der Umlenkwelle bis zu den Gene- 
ratoren. 

Fig. 11 Darstellung der Funktion des Schwungkor- 
pers. 

60 Fig. 12—19 Darstellung des Haltearms im Schnitt bei 
unterschiedlichen Schwimmlagen. 

Die Anlage besteht aus einem schlanken, rohrenfor- 
migen Grundkorper 1 (Fig. 1, 2, 6), an dessen oberen 
Teil sternformig mehrere Konsolen 2 angesetzt sind, die 
65 schrage nach oben bis kurz unterhalb des Wasserspie- 
gels auskragen. Am auQersten Ende jeder Konsole 2 ist 
das Lager 3 angeordnet, das den als zweiarmigen Hebel 
wirkenden Haltearm 4 vertikal schwenkbar in seinem 
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Drehpunkt halt. 

Lager 3 (Fig. 6, 8, 9) teilt Haltearm 4 in den Kraftarm 5 
und in den Lastarm 6. Durch das Kontergewicht 33 ist 
der Haltearm 4 ausbalanciert. An den ICraftarm 5 ist mit 
Gelenk 87 der Schwimmer 7 verbunden, der durch sein 5 
Voiumen und durch sein Eigengewicht die vertikalen 
Wellenbewegungen in arbeitswirksame Hebelkraft um- 
setzt, der durch die Verstellvorrichtung 86 hohenveran- 
derlich gekippt werden kann t bis Haltearm 4 horizontal 
ausgerichtet ist, wenn sich Schwimmer 7 in der Amplitu- 10 
dennullinie befindet. Mit Ballastwasser 85 wird Schwim- 
mer 7 auf die vorhandenen mittleren WellengrdBen ab- 
gestimmt und damit eine optimale Hebelkraft erzeugt. 

An Lastarm 6 (Fig. 1 , 6) ist das Gelenk 8, verschiebbar 
an der Laufschiene 9, gehalten, mit dem die als Hohlkdr- 15 
per ausgebildete Hubstange 10 verbunden ist Das Auf- 
triebsvoiumen der getauchten Hubstange 10 entspricht 
ihrem Eigengewicht. Hierdurch ist vermieden, daB am 
Hebelsystem Eigengewichtskrafte wirksam werden 
konnen und damit Gegenkrafte erzeugt werden. Die 20 
Hubstange 10 wirkt wie eine vertikal arbeitende Pleuel- 
stange eines Kolbenmotors. Am unteren Ende dieser 
Stange 10 ist das Gelenk 11 angesetzt, daB sie mit einer 
weiteren Hubstange 12 verbindet. 

Die Hubstange 12 (Fig. 1, 3, 4, 5) ist im mittleren Tetl 25 
zweiarmig ausgebildet und trSgt hier die Zahnstangen 
13 und 14, deren Zahnreihen auf Abstand stehen und 
entgegengerichtet sind. Zwischen sich nehmen sie eine 
Umlenkwelle 15 mit zwei separaten Ritzelrader 16 und 
17 auf. Zahnstange 13 steht mit Ritzel 16 und Zahnstan- 30 
ge 14 steht mit Riizel 17 im Eingriff. Beide Ritzelrader 
16 und 17 sind mit einem Freilauf ausgestattet, (nicht 
eingezeichnet), deren kraftschlussige Drehrichtungen 
gegensinnig verlaufen. Mit den wechselnden Hubrich- 
tungen der Hubstangen 10 und 12 werden hierdurch von 35 
dem einen Ritzel nur die aufwarts gerichteten Krafte 
auf die Umlenkwelle 15 iibertragen. Von dem anderen 
Ritzel werden nur die abwSrts gerichteten Krafte auf 
die Umlenkwelle 15 iibertragen. An der Umlenkwelle 15 
stellt sich eine Drehrichtung ein, die von den kraft- 40 
schlussigen Freilaufe in den Ritzelrader 16 und 17 be- 
stimmt werden. 

Die Umlenkwelle 15 (Fig. 1,10) ist horizontal ausge- 
richtet und durchdringt den Grundkorper 1 im Lager 18. 
Alle Umlenkwellen 15 wirken Qber ein gemeinsames 45 
Kegelradgetriebe 19 und eine Freilaufkupplung 20 auf 
das mehrstufige Obersetzungsgetriebe 21, das eine in 
der Grundkorperachse 69 axial und radial gelagerte Ar- 
beitswelle 22 treibt, mit der der Schwungkdrper 23 an- 
getrieben wird. 50 

Das mehrstufige Obersetzungsgetriebe ist so ausge- 
legt, daB die niedertourigen Kraftimpulse von dem Ke- 
gelradgetriebe 19 auch dann noch wirksam werden, 
wenn der Schwungkdrper 23 bereits mit hohen Dreh- 
zahlen arbeitet. Sobald am Kegelradgetriebe 19 die 55 
Umdrehungszahl soweit abgefallen ist, daB kein kraft- 
wirksames Drehmoment an den Schwungkdrper 23 ab- 
gegeben werden kann, wird das Getriebe 21 durch die 
Freilaufkupplung 20 vom Kegelradgetriebe 19 getrennt. 

Mit der Arbeitswelle 22 wird der Schwungkorper 23 60 
angetrieben, der die Bewegungsenergie der unter- 
schiedlichen Kraftimpulse des Hebelsystems durch sei- 
ne Masse glattet. Er besteht aus einer feststehenden 
Mitnehmerschwungscheibe 24, uber der mehrere. auf 
der Arbeitswelle 22 axial und radial gelagerte lose 65 
Schwungscheiben 25 angeordnet sind, die durch Di- 
stanzringe 36 gegeneinander auf Abstand gehalten sind. 
(Fig. 10). 



Die feste MitnehmeV. „>ungscheibe 24 (Fig. 10, 11) 
und jede lose Schwungscheibe 25 ist im oberen Teil des 
AuBenmantels mit einem Konus 26 versehen, der als 
Andruckflache einer elastiseh wirkenden Reibungs- 
kupplung dient. Jede daruber angeordnete Schwung- 
scheibe 25 ist im unteren Teil ihres AuBenmantels mil 
einem rechteckigen Absatz 27 versehen, in dem Fuh- 
rungsnuten 34 in axialer Richtung angeordnet sind. Zwi- 
schen dem Konus 26 und dem Absatz 27 ist ein Kupp- 
lungsring 28 angeordnet. Der untere Teil seiner Boh- 
rung ist entsprechend dem Konus 26 kegelig aufgewei- 
tet und dient als gegengerichtete Andruckflache fur den 
Konus 26. Im zylindrischen Teil der Lochleibung, sind im 
Kupplungsring 28 axial ausgerichtete Fuhrungsstege 90 
angeordnet, die in die Fuhrungsnuten 34 eingreifen und 
mit denen der Kupplungsring 28 drehfest und axial ver- 
schiebbar zwischen den Schwungscheiben gehalten ist. 
Entsprechend der Stellung des Winkelhebels 29 wird die 
konische Lochleibung des Kupplungsringes 28 gegen 
den Konus 26 der Schwungscheibe 24 oder 25 gedruckt. 
Bei maBigem Druck entsteht eine schleifende Verbin- 
dung der Kupplungsscheiben miteinander, die mit zu- 
nehmenden Druck in eine drehfeste Verbindung uber- 
geht. 

Die GroBe des abgehenden Drehmoments am Ge- 
triebe 21 bestimmt, wieviele lose Schwungscheiben 25 
mit den Kupplungsringen 28 der festen Schwungscheibe 
24 zugeschaltet werden konnen, mit denen eine Dreh- 
zahl erreicht wird, die optimale Leistungen an den Ge- 
neratoren ermoglichen. 

Die Gesamtzahl der losen Schwungscheiben 25 im 
Schwungkorper 23 richtet sich nach dem groBten mogli- 
chen Energieaufkommen von alien Schwimmern 7, wo- 
bei berucksichtigt ist, daB bei geringem Strombedarf 
(Nacht) Generatoren 35 abgeschaltet werden und die 
gesamte anfallende Wellenergie von Schwungkorper 23 
gespeichert wird. 

Zwischen dem Schwungkorper 23 und den Generato- 
ren 35 ist der Stromungswandler 37 angeordnet, der das 
abgehende Drehmoment vom Schwungkorper 23 auf 
die erforderlichen Drehzahlen fur den Antrieb der Ge- 
neratoren 35 einstellt (Fig. 10). Hinter dem Stromungs- 
wandler 37 sind auf der Arbeitswelle 22 iibereinander 
mehrere Generatoren 35 angeordnet, die entsprechend 
dem Energieangebot des Stromungswandlers 37 ar- 
beitswirksam zugeschaltet werden. 

Der Haltearm 4 ist als Hohlkorper mit rechteckigem 
Querschnitt ausgebildet (Fig. 6, 7). Seine Seitenwande 
39 tragen Fuhrungsschienen 40, auf denen Gewichtskor- 
per 42 durch Rollen 41 bewegjich gelagert ist. Sobald 
der Haltearm 4 vom Schwimmer 7 in eine schiefe Ebene 
ausgelenkt ist, rollt der Gewichtskflrper 42 zum Tiefst- 
punkt der Fuhrungsschienen 40 und erzeugt am Dreh- 
punkt des Haltelagers 3 ein zusatzliches Drehmoment. 
Bei seiner Stellung im Bereich des Lastarms 6 wird das 
Auftriebsmoment von Schwimmer 7 vergroBert und bei 
seiner Stellung im Bereich dem Kraftarms 5 wird das 
Abtriebsmoment von Schwimmer 7 vergrCBert. Die zu- 
s&tzlichen Drehmomente von Gewichtskorper 42 dur- 
fen nicht die Gr6Be der von den Schwimrnerkraften 
erreichten Drehmomente annehmen, weil sie bei der 
Huburnkehr von Schwimmer 7 diesen Momenten entge- 
gengerichtet sind und sie aufheben wiirden. 

Damit das Drehmoment des Gewichtskorpers 42 auf 
die erforderliche GroBe eingestellt werden kann, sind 
auf den Fuhrungsschienen 40 Endsteller 43 angeordnet. 
Mit dem Stellmotor 46 wird die Zugspindel 44 betrie- 
ben, die in den Lagerbock 45 des Endstellers 43 greift 
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und ihn in einer, fur den ^ JchtskGrper 42 vorausbe- 
rechneten, optimaien Hebeiiange stationiert. (Fig. 6, 8, 
9) Mit dcm Puffer 49 wird der Aufprall des Gewichts- 
korpers 42 auf den Endsteller 43 gedampf t. 

Mit den Rohren 50 wird Ballastwasser 85 aus dem 5 
Grundkorper t in den Schwimmer 7 gepumpt und damit 
das Schwimmergewicht den Auftriebskraften der unter- 
schiedlichen Wellenhohen angepaBt. Der Schwimmer 7 
ist groBflachig dimensioniert, damil der Wassergegen- 
druck groBflachig den Abtriebskraften des Schwimmers l0 
entgegen wirkt und seine Eintauchtiefe gering bleibt. 
(Fig. 6, 8, 9). 

Entsprechend den vertikalen Bewegungen der 
Schwimmer 7 (Fig. 1, 6, 8, 9) werden die Kraftwege und 
Lastwege im Hebelsystem bestimmt. Die Lange des 15 
Lasiarms 6 und seine Hubbewegungen stehen in einem 
engen Zusammenhang. Bei kleinen Wellen soil der Hub- 
wcg von der Zahnstange 10 noch so lang sein, daB sich 
beim Abrollender Zahnstangen 13 und 14 auf die Ritzei- 
rader 16 und 17 an Umlenkweile 15 ein ausreichender 20 
kraftwirksamer Drehwinkel einstellt, so daB beim Ein- 
griff aller Umlenkwellen 15 in das Kegeiradgetriebe 19 
ein umlaufender KraftfiuB wirkt. Gleichzeitig soil der 
Lastarm 6 moglichst kurz sein, damit groBe Krafte auf 
die Umlenkweile 15 ubertragen werden, die ein grofles 25 
Obersetzungsverhaltnis am Getriebe 21 moglich ma- 
chen. 

Weil die Zahnstangen 13 und 14 wasserdicht im Ge- 
hause 51 gelagert sind, muB die Auslenkung am Lastarm 
6 auf die moglichen Arbeitswege der Zahnstangen 13 30 
und 14 im Gehause 51 begrenzt sein. Dies wird erreicht, 
indem das Gelenk 8 an der Laufschiene 9 verschiebbar 
gehalten ist. Als Verstellvorrichtung ist an der AuBen- 
seite des Grundkorpers 1, unterhaib jeder Konsole 2, ein 
hydraulisch wirkender Stellzylinder 53 angeordnet, der 35 
mit seinem Stellkolben 54 in die Gleitschiene 55 (Fig. 1 ) 
eingreift und hier Seitenkrafte auf die Hubstange 10 
ausQbt, die sie langs des Lastarms 6 urn den Drehpunkt 
von Lager 1 1 auslenkt und damit die Lange des Last- 
arms 6 einstellt. Das Gehause 51 ist durch die Halterung 40 
52 fest mit dem Grundkorper 1 verbunden und das 
Gleitlager 56 im Gehause 51 bewirkt, daB die Hubstan- 
ge 12 in der Verlangerung der Zahnstangenachse axial 
verschiebbar gehalten ist. (Fig. 1). 

Der Grundkorper 1 (Fig. 1) ist im unteren Teil als 45 
Taucherglocke 57 ausgebildet. Hierfiir ist die Deck- und 
Bodenplatte 58 mit einer Luftschleuse ausgestattet 
(nicht eingezeichnet). Eine Arbeitsbuhne im oberen Teil 
der Taucherglocke und Leitern an der Grundkorper- 
wandung machen die Taucherglocke mit dem dariiber 50 
angeordneten Maschinenraum 70 begehbar. In Hone 
der Arbeitsbuhne 59 ist an der Wandung des Grundkor- 
pers 1 das Ankerspill 60 angeordnet mit dem die Anker- 
ketten 61 betatigt werden. Als Anker wirken drei Ge- 
wichtskorper 62, die urn 120 Grad versetzt, auf dem 55 
Meeresboden abgesenkt sind und die Anlage ortsfest 
stationieren. Mit den Ankerketten 61 wird der Grund- 
korper 1 in einer getauchten, vor Stampfbewegungen 
weitgehend geschutzten Wassertiefe gehalten, so daB 
die Lager 3, auf den Konsolen 2 die Haltearme 4 in 60 
Hdhe des Wasserspiegels halten. Die Arbeitsbefehle be- 
kommt das automatisch gesteuerte Ankerspill 60 von 
einer Rechen- und Steueranlage 63, die im Schaltraum 
73 angeordnet ist. 

Von der Bodenplatte 58 und dem daruber angeordne- 65 
ten Querschott 64 wird der Maschinenraum 70 gebildet. 
In ihm ist das Kegeiradgetriebe 19 (Fig. 1,10) angeord- 
net, das alle Kegelrader der Umlenkwellen 15 aufnimmt 
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und ihre Kraftimpw_^/uber eine Freilaufkupplung 20 an 
ein hochubersetzendes Zahnradgetriebe 21 abgibt. Das 
Obersetzungsverhaltnis des schaltbaren Getriebes 21 ist 
so ausgelegt, daB auch noch schwache Kraftimpulse an 
der Arbeitswelle 22 wirksam werden. Auf der Boden- 
platte 58 ist in der Gruhdkorperachse 69 das Axial- und 
Radiallager 68 angeordnet, mit dem die Arbeitswelle 22 
am unteren Ende in einer vertikalen Stellung gehalten 
ist. AuBerdem sind im Maschinenraum 70 die Arbeits- 
pumpen und Armaturen fur die Beschickung der 
Schwimmer 7 mit Ballastwasser angeordnet (nicht ein- 
gezeichnet). Die Arbeitswelle 22 durchdringt den Schott 
64 im Lager 77 das wasserundurchlassig ausgebildet ist 
und bei Wassereinbruch in den Maschinenraum 70 den 
daruber befindlichen Schwungkorperraum 71 schutzt 

Im Schott 64 (Fig. 1) ist cine wasserdicht verschlieB- 
bare Montageoffnung angeordnet, durch die alle Ma- 
schinenteile fur den Maschinenraum 70 befordert wer- 
den. Ober ein Mannloch und Leitern ist der Maschinen- 
raum 70 mit dem Schwungkorperraum 71 begehbar ver- 
bunden (nicht eingezeichnet). 

Ober dem Schott 64 (Fig. I, 10) ist der Schwungkor- 
perraum 71 angeordnet. Er ist von dem daruber befindli- 
chen Generatorenraum 72 durch ein Schott 65 in einen 
separaten, geschutzten Raum abgetrennt In ihm wird 
an der hindurchgehenden Arbeitswelle 22 der Schwung- 
korper 23 gehalten. An Haltevorrichtungen (nicht ein- 
gezeichnet), die auf den Schwungkorper 23 ausgerichtet 
sind, werden die Stellmotore 30 und die Stellhebel 29 
angeordnet, die zum Zu- und Entkuppeln der losen 
Schwungscheiben 25 erforderlich sind. 

Im Querschott 65 ist in axialer Lage eine Montageoff- 
nung 74 angeordnet. durch die Schwungkorper 23 fur 
Montagearbeiten gehoben wird. Mit der geteilten Ver- 
schluBplatte 83 wird die Montageoffnung geschlossen. 

Im Generatorenraum 72 endet die Arbeitswelle 22 an 
der Verbindungsstelle zu einem Strdmungswandler 37 
(Fig. 10) mit dem die Arbeitsdrehzahlen f Or die Genera- 
tor en 35 eingestellt werden. 

Ober dem Strdmungswandler 37 sind in axialer Lage 
69 mehrere Generatoren 35 angeordnet, die entspre- 
chend der Leistungsabgabe von Strdmungswandler 37 
zugeschaltet werden. 

Zwischen dem Generatorraum 72 und dem daruber 
befindlichen Schaltraum 73 ist das Schott 66 angeord- 
net, in dem ebenfalls eine abdeckbare Montageoffnung 
in axialer Lage vorhanden ist 

Schaltraum 73 ist nach auBen durch die Deckplatte 67, 
mit integrierter Montageoffnung, tauchsicher abge- 
deckt. Im Schaltraum 73 (Fig. 1) werden die stromfuh- 
renden Leitungen installiert und geschaltet. AuBerdem 
sind hier die Rechen- und Steueranlagen untergebracht, 
mit denen die Anlage betrieben wird. 

Zu den wichtigsten Aufgaben der MeB- und Steuer- 
anlage gehoren: 

1. Ermittlung der Wellenrichtung und Ausrichtung 
der Radarantenne auf die Wellenfront. 

2. Ermittlung der Welienhdhe. (Der von den Wellen 
zuerst angelaufene Schwimmer 7 ermittelt die rela- 
tive Wellentiefe zum Lager 3, des vorderen Wellen- 
tals durch Eingeben seines Neigungswinkels in die 
Rechenanlage. Gleichzeitig wird uber Radarmes- 
sung der vorderen Welle die relative Hohe uber 
Lager 3 ermittelt. Die Differenz zwischen "Hohe" 
und 'Tiefe"ergibt die arbeitswirksame WellenhShe, 
auf die alle Schwimmer 7 durch Zufuhrung von 
Ballastwasser getrimmt werden. Gleichzeitig wer- 



<~s DE 41 43 

9 I ) 

den alle Haltearme 4 durch justieren mit der Stell- 
vorrichtung 86 auf diese Wellenhohe ausgenchtei.) 

3. Ermittlung des Tidehubs am Grundkorper 1. 

4. Ausgleich des Tidehubs durch Betatigen der An- 
kerwinden 60. 5 

5. Ermitteln und Einstellen des optimalen Hebelwe- 
ges. im Haltearm, fur Gewichtskorper 42. 

6. Ermitteln und einstellen einer optimalen Hebel- 
lange fur Hubstange 10, am Lastarm 6. 

7. Ermitteln und einstellen des optimalen Oberset- i 0 
zungsverhaltnis am Getriebe 21 . 

8. Ermitteln und Zuschalten der losen Schwung- 
scheiben 25 am Schwungkorper 23. 

9. Ermitteln und Zuschalten der Stromerzeuger 
entsprechend dem Energieangebot und ihres Be- 15 
darfs. 
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Vom Schaltraum 73 fuhrt eine Einstiegsrohre (Turm) 
78 bis mehrere Meter uber den Wasserspiegel hinauf. 
mit der gesichert ist daB die Einstiegsoffnung 79 auch 20 
bei hohen Wellen zugangig bleibt. Am Turm sind die 
Radarantenne, die Befehlsantenne und die Positionslich- 
ter angeordnet (nicht eingezeichnet). 

Ober einen Steg 81, der uber dem Schwimmer 7 und 
dem Haltearm 4 angeordnet ist und der seidich an der 2 5 
Einstiegsrohre 78 vorbeifiihrt, sowie uber Leitern 80, die 
an der Einstiegsrohre 78 angeordnet sind, ist die Ein- 
stiegsrohre 78 begehbar. 

Die Arbeitswelle 22 wird mit Stiitzarmen 89 gehalten 
und zentriert und wird in Lager 88 gefuhrt. (Fig. 1 0). 30 

ErUiuterungen zur Kraftubertragung bei unterschied- 
lichen Wellenhdhen. 

Fig. 1 2 Auftrieb zum Wellenberg (Windstarke 4) 
mittlere Wellenhohe - 0,55m 

mittlere Wellenfrequenz = 15/Minute 35 

Am Schwimmer 7 werden bei kleinen Wellen nur 
schwache Auftriebskrafte wirksam. Damit sie von dem 
Schwimmergewicht nicht uberlagert und aufgehoben 
werden, arbeitet der Schwimmer 7 ohne Ballastwasser. 
Der Gewichtskorper 42 bleibt unverruckbar uber dem 40 
Lager 3 stationiert, weil die groBe Wellenfrequenz keine 
Rollbewegungen des Gewichtskorper 42 zulaBt. Die 
Hubstange 10 ist am auBersten Ende von Lastarm 6 
positioniert, der hier seine groBte Hebelauslenkung er- 
halt. Der relativ kurze Hub der Zahnstangen 13 und 14 45 
erzeugt an der Umlenkwelle 15 einen arbeitswirksamen 
Drehwinkel unter 360 Grad. Fur einen umlaufenden 
KraftfluB werden mindestens zwei Htibe der Zahnstan- 
gen 13 und 14 erforderlich. Das Obersetzungsgetriebe 
21 wird mit niedrigen Drehzahlen angetrieben und muB 50 
sie hoch ubersetzen, urn am Schwungkorper 23 Dreh- 
zahlen zu erreichen, mit denen der Generator 35 ange- 
trieben werden kann. Dies ist bei den schwachen Dreh- 
kraften nur mit kleiner Schwungmasse ohne lose 
Schwungscheiben 25 zu erreichen. Soil kein Strom er- 55 
zeugt werden, ist es sinnvoll, lose Schwungscheiben 25 
an die feste Schwungscheibe 24 anzukuppeln und eine 
groBtmogliche Schwungmasse in eine hochstmogliche 
Umdrehungsgeschwindigkeit zu versetzen und die 
Drehkrafte kurzzeitig zu speichern. 60 

Fig. 1 3 Abtrieb zum Wellental (Windstarke 4). 

Die Arbeitsablaufe im kraftubertragenden System 
entsprechen den in Fig. 1 2 angegebenen Erlauterungen. 

Fig. 14 Auftrieb zum Wellenberg (Windstarke 5) 
mittlere Wellenhohe « 1,3 m 65 
mittlere Wellenfrequenz « 11 /Minute. 

Die Wellenhohe macht ausreichende Auftriebskrafte 
am Schwimmer 7 wirksam, die eine VergroBerung sei- 



nes Gewichts durch B^. passer moglich machen. Der 
Gewichtskorper 42 rollt einen kurzen Hebelweg in den 
Bereich des Lastarmes 6 und erzeugt ein zusatzliches 
Auftriebsmoment. Auf die Hubstange 10 wirkt bei einer 
Stellung am Ende von Lastarm 6 eine groBere Hebel- 
auslenkung und sie erzeugt einen entsprechend lange- 
ren Abrollweg der Ritzelrader 15 und 16 auf den Zahn- 
stangen 16 und 17, was zur Erhohung der Drehzahlen 
von Umlenkwelle 15 fuhrt. Wegen der groBeren 
Schwimmerkrafte werden auch groBere Drehmomente 
an Obersetzungsgetriebe 21 wirksam. die das Zuschal- 
ten mehrerer loser Schwungscheiben 25 moglich ma- 
chen. 

Fig. 1 5 Abtrieb zum Wellental (Windstarke 5). 
Fur die Unterstutzung der Abtriebskrafte kann Ge- 
wichtskorper 42 noch nicht im Bereich von Kraftarm 5 
arbeitswirksam eingesetzt werden. weil im unteren Tot- 
punkt an Schwimmer 7 die Auftriebskrafte nicht so groB 
sind, daB sie das Schwimmergewicht plus Ballastgewicht 
plus Gewichtskorper 42 aufheben konnen. Die anderen 
Arbeitsablaufe entsprechen denen in Fig. 14 angegebe- 
nen Erlauterungen. 

Fig. 1 6 Auftrieb zum Wellenberg (Windstarke 6) 
mittlere Wellenhohe = 2,5 m 
mittlere Wellenfrequenz = 8,51/Minute. 

Bei diesen WellengroBen werden Auftriebskrafte 
wirksam, die eine groBe Ballastmenge im Schwimmer 7 
moglich machen, auBerdem wird zur KraftvergrdBe- 
rung Gewichtskorper 42 eingesetzt. Am Lastarm 6 sind 
die Hebelauslenkungen so groB, daB Hubstange 10 an 
einem verkurzten Lastarm 6 gehalten werden kann. We- 
gen des langeren Hubwegesder Zahnstangen 13 und 14 
stellen sich an den Ritzelrader 16 und 17 hohere Umdre- 
hungszahlen ein, die Umlenkwelle 15 mit ca. 4 Umdre- 
hungen pro Welle auf Kegelradgetriebe 19 wirken las- 
sen. Es werden groBe Krafte ubertragen. die von Ober- 
setzungsgetriebe 21 in hohe Drehleistungen iibersetzt 
werden. Dem Schwungkorper 23 sind mehrere 
Schwungscheiben 25 zugeschaltet und zur Stromerzeu- 
gung sind ebenfalls mehrere Generatoren arbeitswirk- 
sam. 

Fig. 1 7 Abtrieb zum Wellental (Windstarke 6). 
Die Arbeitsablaufe im kraftubertragenden System 
entsprechen denen in Fig. 16 beschriebenen Erlauterun- 
gen. 

Fig. 18 und 19 (Windstarke 7) 
mittlere Wellenhohe « 4,5 m 
mittlere Wellenfrequenz = 7/Minute. 

Diese WellengrdBe reicht aus, die Anlage voll zu bela- 
sten. Schwimmer 7 ist optimal mit Ballastwasser gefullt, 
Gewichtskorper 42 nutzt seine voile Hebellange aus 
und auf Obersetzungsgetriebe 21 wirken so starke Kraf- 
te, daB Schwungkorper 23 mit hochsten Touren arbei- 
ten kann. 



Patentanspruche 

L Schwimmende Wellenkraftmaschine fur die 
Stromerzeugung, mit einem getauchten Grundkor- 
per, an dem iiber Befestigungen um die Achse meh- 
rere Schwimmer angebracht sind, die Zahnstangen 
in vertikale Bewegungen versetzen, welche die 
kraftubertragenden Rader und Wellen mit Sperr- 
klinken-Schaltrader in einen gleichen Drehsinn 
versetzen und die Gleichformigkeit ihrer Umdre- 
hungsbewegungen mit Schwungscheiben oder mit 
Kreisel sichert, deren Energien fiirden Antrieb von 
Stromerzeuger genutzt werden und deren Strom 
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mit Unterwasserkabe^ ,kuste transponiert wird, 
dadurch gekennzeichnet, daB an dem getauchten 
Grundkorper (1) sternformig angeordnete Konso- 
len (2) schrag nach oben, bis zum Wasserspiegel 
hinauf, auskragen, an deren Enden je ein Lager (3) 5 
angeordnet ist, an dem je ein Haltearm (4) gehalten 
ist, der wie ein zweiarmiger Hebel arbeitet und der 
von einem der Schwimmer (7) im Rhythmus der 
Wellenbewegungen ausgelenkt wird, daB an jedem 
Lastarm (6) des Haltearmes (4) eine Hubstange (10) 10 
vertikal nach unten ragend und auBerhalb vom 
Grundkorper (1) gehalten ist, die die Hebelbewe- 
gungen iiber Zahnstangen (13), (14) auf die freilauf- 
gesperrten Ritzelrader(l6),(17) von Umlenkwellen 
(15) ubertragen und daB alle Umlenkwellen (15) 15 
innerhalb des Grundkorpers (1) in einem Kegelrad- 
getriebe (19) eingreifen und ihre niedertourigen 
Drehbewegungen iiber eine Freilaufkupplung (20) 
auf ein mehrstufiges 0bersetzungsgetriebe(21) ab- 
geben, von dem hohe Ausgangsdrehzahlen erreicht 20 
werden, die eine Arbeitswelle (22) antreiben und 
auf der ein massenveranderlicher Schwungkorper 
(23) angeordnet ist, dessen Schwungscheibenanzahl 
(25) auf die ihm zugefuhrte Energie abstimmbar ist 
und sie iiber einen Stromungswandler (37) in der 25 
erforderlichen GrdBe an die Generatoren (35) ab- 
gibt. 

2. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der rdhrenfdrmige Grundkor- 
per (1) im unteren Teil als Taucherglocke (57) aus- 30 
gebildet ist, in der Ankerwinden (60) gehalten sind, 
mit denen die auf dem Meeresboden befestigten 
Ankerketten (61) zugbelastet werden bis der 
Grundkorper (1) gegen seine Auftriebskraft unter 
dem Wasser hohenmaBig so ausgerichtet ist, daB 35 
Lager (3) die Haltearme (4) frei schwimmend in 
Hohe des Wasserspiegels halt und hierdurch die 
Haltearme (4) bei Wellengang in Hohe der Aplitu- 
dennullinie gehalten sind, wobei auch die von der 
Tide hervorgerufenen Hohenveranderungen von 40 
den Ankerwinden ausgeglichen werden. 

3. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Schwimmer (7) an Halte- 
arm (4) von Gelenk (87) gehalten ist und mit Ver- 
stellvorrichtung (86) hohenveranderlich gekippt 45 
werden kann und hierdurch bei unterschiedlichen 
Wellenhohen erreicht wird, daB immer, wenn sich 
der Schwimmer (7) auf der Amplitudennullinie be- 
findet, der Haltearm (4) horizontal ausgerichtet 
wird. 50 

4. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB in jedem Haltearm (4) auf 
Laufschienen (40) der Gewichtskorper (42) rollend 
gelagert ist, der entsprechend dem Neigungswech- 
sel des Haltearms (4) seinem Tiefpunkt entgegen 55 
rollt und hierbei um Lager (3) ein zusatzliches 
Drehmoment erzeugt, daB entsprechend seiner 
Stellung am Hebel, die Auftriebs- oder die Ab- 
triebsmomente kraftwirksam unterstiitzt und die 
Hebelwege von Gewichtskorper (42) durch End- 60 
steller (43) begrenzt werden, die von Leitspindeln 
(44) und Stellmotore (46) in eine vor ihrer Bean- 
spruchung ermittelten Stellung geruckt werden. 

5. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB in der Achse von Grundkor- 65 
per ( 1) mit dem Axiallager (68) die Arbeitswelle (22) 
gehalten ist, auf der der Schwungkorper (23) gela- 
gert ist und der Schwungkorper (23) aus der festen 
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Schwungscheii>^(24) bcstcht, iiber der die losen 
Schwungscheiben (25) mit Distanzringe (30) auf 
Abstand gehalten werden und jede lose Schwung- 
scheibe (25) sich durch einen Kupplungsring (28) 
mit der darunter festen Schwungscheibe (24) oder 
(25) drehfest verbinden lassen, wobei der Kupp- 
lungsring (28) von dem Winkelhebel (29) axial be- 
wegt wird, bis entsprechend der zur Verfiigung ste- 
henden Energie, eine optimale Schwungmasse in 
eine optimale Drehbewegung gebracht ist. 

6. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die hohle Hubstange (10) von 
Stellzylinder (53) und Stellkolben (54) ausgelenkt 
wird und mit Gelenk (8) an Laufschiene (9) eine 
optimale Hebellange am Lastarm (6) eingestellt 
wird. 

7. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Grundkorper (1) durch 
Querschott (64) in den Maschinenraum (70) abge- 
teilt ist, in dem alle Umlenkwellen (15) in Lager (18) 
die Grundkorperwandung (1) durchstoBen und in 
dem das Kegelradgetriebe (19), die Freilaufkupp- 
lung (20), das Obersetzungsgetriebe (21) und in 
axialer Lage die Arbeitswelle (22) auf Axiallager 
(68) angeordnet sind und die Arbeitswelle (22) in 
Schott (64) durch ein wasserdichtes Lager (77) den 
dariiber angeordneten Schwungkdrperraum (71) 
vor Wassereinbruch schutzt und in Schott (64) eine 
wasserdteht verschlieBbare Montageoffnung ange- 
ordnet ist. 

8. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1—6, da- 
durch gekennzeichnet, daB von Querschott (65) der 
Schwungkdrperraum (71), von Querschott (66) der 
Generatorenraum (72) und von Deckplatte (67) der 
Steuer-, MeB- und Schaltraum (73) gebildet werden 
und in den Querschotts (65) und (66) Montageoff- 
nungen angeordnet sind, die von segmentfOrmigen 
Platten geschlossen werden und in der Deckplatte 
(67) ebenfalls eine wasserdicht verschlieBbare 
Montageoffnung angeordnet ist. 
3. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1 und 7, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Arbeitswelle (22) 
von Radiallager (88) gefiihrt ist, die von Stutzarme 
(89) getragen und zentriert werden und die sich an 
der Grundkorperwandung (1) abstutzen und fiir die 
Montage der Maschinen sich diese Stutzarme ent- 
fernen lassen. 

10. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB von dem getauchten Grund- 
korper (1) eine enge Einstiegsrohre (78) bis einige 
Meter iiber den Wasserspiegel hinauf fiihrt und da- 
mit gewahrleistet ist, daB die Anlage auch bei ho- 
hen Wellen begehbar ist. 

11. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1 und 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB im Generatorenraum 
(72) auch der Stromungswandler (37) angeordnet 
ist, der wie die Arbeitswelle (22) von Stutzarmen 
(89) gehalten wird, die sich an der Grundkorper- 
wandung (1) abstutzen und fur Montagearbeiten 
entfernen lassen und daB mehrere Generatoren 
(35) iibereinander angeordnet sind, die von der Ar- 
beitswelle angetrieben werden und sich entspre- 
chend dem Energieangebot zu- oder abschalten 
lassen. 

12. Wellenkraftmaschine nach Anspruch 1,8 und 1 1 , 
dadurch gekennzeichnet, daB im Steuer-, MeB- und 
Schaltraum (73) alle Apparaturen an der Grund- 
korperwandung (1) angeordnet sind, so daB fiir 
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